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　　　・i（・（…P…））〈表・……・一・………・一・…・…………・…・・…………・……・…・（43）
　　　　（i＝1．2…n）
　　　…（・（…P…））〈、煮、・…・……・…………・・……………一・……一一…・・…・（44）
　　　　（ブ＝1．2・。・n）
ここで
　　　ΩS－｛・（釧・＜・（のく1［P・ll＋表｝…………………・………・……・…………一…・（45）
　　　Ω律（の1・〈R・（のく11p・ll・，｝砦、｝…………………………・…・・…………・・…・（46）
なる，固有値R（の，λ’（t）に対する集合Ω1，Ω1，を定めれぽ
　　　ΩSノ⊂ΩS・・………・……・……・…・………・………・…・……・…・…・…………・…・・……（47）
なる関係があたえられる。同様にt→・。のときに
　　　Ω罪一｛a（・・）1・〈・（・・）〈表｝……………一…・……一…・一・・………・………・・（48）
　　　Ω罪一｛・t（・・）1・＜・・（・・）＜、農｝・…・……………・…………………………………（49）
なる集合を定めれば
　　　Ω罪⊂Ω望…・……………・・………・…………………………・・……………・…・…一（50）
がいえる。
　以上のことを整理すると，次の定理をうる。
定　理
　安定な一意解を持っリカツチ形行列微分方程式（10），（13）の解をπ（t；　P。，t。），π（t；　P。，t。），そ
れぞれの固有値をλ（の，λ’（のとすれば，（45），（46）で定められる集合Ω1，Ω1，にっいて，初
期時刻t。を除いたすべてのtについて
　　　Ω1，⊂Ω1
がなりたっ。
　上の定理より，t→。。にっいては次の系がなりたっ。
　系（48），（49）で定められる集合Ω實゜，Ω罪について
　　　Ω罪⊂Ω望
がなりたっ。
　以上のことから，初期時刻t。を除いたすべての時亥11tについて，π（ち瑞，t。）の固有値の範囲
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　10－7
明治大学　科学技術研究所紀要　Vol．19　No．　10
が，π（t；P。，t。）の固有値の範囲よりもせまいことが示されていて，このことはπ（t；P。，t。）の
方がπ（t；　Pe，彦。）よりも収束性が速いといえることになる。
3．あとがき
　このように，リカツチ形行列微分方程式（10），（13）の解の収束性にっいての一性質が，上述
の定理，および系によって示された。これらの結果を用いると，推定，制御等に関して，興味
ある性質が導かれることが予想される。これについては，また別の機会に報告したい。なお，
制御問題では，P。，P（のは一般に非負とするが，この場合も，同様な結果がえられることを付
記する。
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